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Robootika



Robootika

 Sisuliselt süntees kogu tehisintellektindusest.

 Lisandub:

Mehaanika
Mehaanika kiire ja täpne juhtimine (füüsikalised arvutused)

 Seepärast on “vingeid” roboteid praegusaja tehnoloogiaga pea 
võimatu teha.

 Näiteks ei suuda keegi teha robot-tennisisti, kes natukenegi 
mängiks.

 Tehtud on (suhteliselt kehvasid) robot-lauatennisemängijaid, nt 
https://www.youtube.com/watch?v=IXyKLDNzGGI

 TTÜ projekte: roboswarm.eu, e-uRready4OS, Milrem, jpt
Minge Robotexile, seal saate ülevaate robootika seisust Eestis 

täna ;)

 Tipptasemel robotid: Boston dynamics „big dog“ ja Darpa grand 
challenge autod.



 

     Darpa grand challenge 2004, 2005

212 km väikestel maateedel, võitja aeg 6.54

                         
            Stanley, Stanford racing team



 

     Darpa urban challenge 2007

96 km linnas, 4:10

http://wwwwww.hr/isornot.ee/noree/42d7



 

Google autonomous car: 

Based on vehicle Stanley which won the 2005 DARPA Grand Challenge.

In August 2012, the team announced that they have completed over 
300,000 autonomous-driving miles (500 000 km) accident-free 



 



 

      At every time step, the planner considers trajectories drawn 
from a 2D space of maneuvers. The lookahead distance is 
speed dependent and ranges from 15 to 25 m.

      All candidate paths are run through the vehicle model to 
ensure that they obey the kinematic and dynamic vehicle 
constraints.



Iseauto tarkvara

Team rf sotueenotso: Mi/jam 
Ferer/rv, Maeiso K/inoal, Enoe/ik 

Linonoamäe, Aivr Olev, Lau/i 
Rrrme/e, P/iit T/inok, A/tu/ 

Vainorla, Mihkel Väli jt

Juhenoeaso: Juhano E/noitso

Tallinonoa Tehnoikaülikrrl 2d018



Iseauto meeskonnad

• Ke/e ja mehhanoika (krrsotööso Silbe/autrga)

• Juhtmesotuso, soeaeisotuso, elekt/rrnoika

• Krnot/rlle/ite eisoaino ja tp/rg/ammee/iminoe

• Ta/kva/a



Autoware



Autoware

• Avatue lähtekrreiga ta/kva/a, miso rno souu/eso rsoaso a/enoeatue Osoaka ja 
Nagrya Ülikrrlieeso Jaatpanoiso

• Pakub inoteg/atsoirrnoi mitmetele anoeu/i tüütpieele, miea tavalisoelt 
tp/uugitaksoe isoesoõitvateso autreeso ja
• noavigatsoirrnoi

• kaa/eisotusoe

• takisotusote tuvasotamisoe

• tee tplanoee/imisoe

algr/itmieeso: httpso://github.crm/CPFL/Autrwwa/e

https://github.com/CPFL/Autoware
https://github.com/CPFL/Autoware
https://github.com/CPFL/Autoware


Tallinna Tehnikaülikooli tudengite 
panus
• Pöö/etp/rjektee/isoime 3D kaa/ei lahenoeusoe noinog a/enoeasoime A/cGISil tpõhinoeva 

lahenoeusoe 3D kaa/tee ehitamisoekso.

• A/enoeasoime ja tesotsoime kahe kallutatue liea/iga trimiva lahenoeusoe tpa/emakso 
takisotusote tuvasotamisoekso.

• Ki/jutasoime sotpetsoiaalsoelt Isoeautr jarkso mõeleue autr juhtmisoe soõlme ja 
tp/rtrkrlli, et autr juhtkrnot/rlle/iga soaakso üle Ethe/noet souhelea.

• Muutsoime liea/itel tpõhinoevat eukleieilisot takisotusote tuvasotamisoe algr/itmi 
krnofgu/atsoirrnoi mitme liea/i tretamisoekso Autrwwa/eso.

• Kalib/ee/isoime kaame/aie ja liea/eie, et võimaleata takisotusote tp/rjitsoee/imisot 
kaame/asot 3D maailma kasoutaeeso Yrlr (Yru rnoly lrrk rnoce) tuvasotatue 
rbjekte jrrksovaso vieervrrso.



Raja jälgimine: pure pursuit algoritm

• Isoeautr kasoutab tpu/e 
tpu/souit algr/itmi /aja 
jälgimisoekso Acke/manonoi 
germeet/iaga mueeliso

• Pu/e tpu/souit tpüüab 
jrrnoisotaea kaa/t sorrvitue 
soihtkrhta ja soiiso mööea 
soeea kaa/t liikuea.





Lidar

• Velreynoe VLP-16

• 16 tpöö/levat lasoe/kii/t 30 k/aaeisoeso krrnousoeso

• Mõõtmisokauguso kunoi 2d00m







Ühe ja kahe lidari kasutamise 
erinevus



Objektituvastus kaameratega



Objektituvastusalgoritmide võrdlus



http://
iseauto.ttu.ee/


